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Beschreibung
Technisches Gebiet

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Ausle-
sen eines zweidimensionalen Codes mittels einer Kame-
ra zur dreidimensionalen optischen Vermessung eines
Objekts mittels Triangulation.

Stand der Technik

[0002] Kameras zur dreidimensionalen Vermessung
von Objekten mittels Triangulation, wie sie beispielswei-
se zur Vermessung von Zahnen oder Fehlstellen in der
Zahnmedizin eingesetzt werden, miissen vor einer ers-
ten Nutzung oder auch regelmaRig kalibriert werden.
Hierzu werden beispielsweise Kalibrier-Sets verwendet,
die einen Trager umfassen, auf dem Marker in genau
bekannten Positionen angeordnet sind. Zur Kalibrierung
kann dieses Kalibriertarget, also der Trager mit den Mar-
kern, in unterschiedlichen Lagen relativ zur Kamera po-
sitioniert und aufgenommen werden. Anhand der Auf-
nahme und der genau bekannten Positionen der Marker
auf dem Trager bzw. zueinander wird die Kalibrierung
der Kamera vorgenommen.

[0003] Da die Positionen der Marker auf dem Trager
produktionsbedingt etwas schwanken kénnen und da-
durch die Positionen der Marker nicht ausreichend genau
bekannt sind, um eine korrekte Kalibrierung durchfiihren
zu kénnen, werden die Kalibrier-Sets iblicherweise, be-
vor sie verwendet werden kdnne, jeweils genau vermes-
sen und die Ergebnisse in einer Datenbank abgelegt.
[0004] Wird ein Kalibrier-Set zum Kalibrieren einer Ka-
mera herangezogen, so kénnen die genauen Positionen
der Marker vorab beispielsweise anhand einer Serien-
nummer des Kalibrier-Sets in der Datenbank nachgese-
hen werden.

[0005] Das Ablesen, Eingeben oder Suchen der Seri-
ennummer oder einer anderen Kenntlichmachung/Co-
dierung in der Datenbank stellt jedoch eine Fehlerquelle
dar.

[0006] Um ein Kalibrier-Set zuverlassig und eindeutig
zu identifizieren ist aus der WO 00/27131 bekannt, einen
zur ldentifikation an dem Kalibrierset angeordneten Bar-
code mittels der Kameras des zu Kalibrierenden Kame-
rasystems aufzunehmen und auszulesen.

[0007] Aus der DE 10 2009 030 644 A1 ist bekannt,
kodierte Kalibriermarken einzusetzen, die einerseits op-
tische Strukturen fir die Kalibrierung darstellen, ande-
rerseits kodierte Informationen hinsichtlich ihrer Position
enthalten.

[0008] Die Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es,
diese Fehlerquelle zu vermeiden und den Stand der
Technik weiterzubilden.

Offenbarung der Erfindung

[0009] Diese Aufgabe wird durch ein Verfahren zum
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Auslesen eines zweidimensionalen Codes mittels einer
Kamera zur dreidimensionalen optischen Vermessung
eines Objekts mittels Triangulation gelést. Das Verfah-
ren, das in dem unabhangigen Anspruch 1 definiert wird,
umfasst die folgenden Verfahrensschritte: Die Kamera
wird Uiber dem zweidimensionalen Code positioniert. Der
Code wird mittels einer Weillichtquelle der Kamera be-
leuchtet. Mittels der Kamera wird ein Bild des Codes auf-
genommen und der Code wird in dem Bild mittels einer
Recheneinheit erkannt bzw. ausgelesen. Der Code ist
an einem Kalibrier-Set flir die Kamera angeordnet und
die im Code verschlisselten Daten sind entweder direkt
Kalibrierdaten der Kamera oder eine Codenummer, an-
hand derer Kalibrierdaten der Kamera in einer Daten-
bank ermittelt werden. Zum Positionieren Giber dem Code
wird die Kamera zumindest teilweise in eine Offnung oder
eine Vertiefung des Kalibrier-Sets eingebracht.

[0010] Kameras zur dreidimensionalen optischen Ver-
messung eines Objekts mittels Triangulation basieren
auf dem Abtasten des Objekts mit Licht, wobei ein Be-
leuchtungsstrahlengang und ein Beobachtungsstrahlen-
gang einen Winkel einschlief3en. Die Vermessung bzw.
Abtastung kann punktweise oder auch flachig erfolgen.
Eine spezielle Form der Triangulation ist beispielsweise
das Phasenschiebeverfahren, bei dem ein Muster, bei-
spielsweise ein Streifenmuster, in verschiedenen Positi-
onen bzw. Phasenlagen auf ein Objekt projiziert und auf-
genommen wird, um ein Héhenprofil des Objekts zu er-
mitteln. Um die erhaltenen Hohenprofile bzw. 3D-Daten
farbecht und/oder mit naturgetreuer Textur darstellen zu
kénnen, wird haufig zusatzlich mindestens ein Bild des
Objekts aufgenommen, bei dem kein Muster auf das Ob-
jekt projiziert wird, wobei das Objekt mit einer Weillicht-
quelle, beispielsweise einer Weilllicht-LED, beleuchtet
wird. Da haufig monochromatisches Licht fir die Trian-
gulation verwendet wird, weisen Kameras in solchen Fal-
le haufig zusatzlich mindestens eine Weilllichtquellen
auf.

[0011] Beim erfindungsgemaRen Auslesen wird die
Kamera quasi als Fotoapparat verwendet, um aus einer
Aufnahme des Codes den Inhaltbzw. die verschllsselten
Daten des Codes zu ermitteln. Dadurch kann beispiels-
weise das Ablesen einer Seriennummer sowie das Ein-
geben dieser in eine Recheneinheit oder das Durchsu-
chen einer Datenbank durch einen Anwender vermieden
werden.

[0012] Der Code kann beispielsweise ein Matrix-Code
sein, z.B. ein QR-Code (Quick Response Code), der aus
einer quadratischen Matrix aus beispielsweise schwar-
zen und weillen Punkten bestehtund die kodierten Daten
beispielsweise binar darstellt. Der Code kann natirlich
auch in anderen Farben bzw. Farbkombinationen darge-
stellt sein.

[0013] Es kann auch jede andere Form eines zweidi-
mensionalen Codes verwendet werden, beispielsweise
ein Strichcode oder auch ein Punktcode.

[0014] Genauso kdnnte der Code beispielsweise eine
Seriennummer sein, die mittels der Kamera aufgenom-



3 EP 3 077 765 B1 4

men und mittels einer Texterkennungssoftware, z.B.
OCR, erkannt wird.

[0015] Der Code kann entweder direkt bestimmte Da-
ten bzw. Informationen, z.B. Kalibrierdaten, enthalten
odereine Codenummer, beispielsweise eine Seriennum-
mer, wiedergeben unter der bestimmte Informationen
bzw. Daten in einer Datenbank hinterlegt sind. Dies rich-
tet sich auch nach der GréRe des Codes und der GroRRe
des Aufnahmebereichs der Kamera.

[0016] ZurKalibrierung von auf Triangulation beruhen-
den Kameras werden haufig Kalibier-Sets verwendet, die
typischerweise einen inneren Kalibriertubus, ein duf3e-
ren Kalibriertubus, sowie einen Kalibrierdeckel aufwei-
sen, wobei ein Kalibrieretikett beispielsweise auf einer
oberen Seite des inneren

[0017] Kalibriertubus angeordnet ist. Der duf3ere Kali-
briertubus weist im oberen Bereich typischerweise seit-
lich eine Offnung auf durch die eine Kamera in den &u-
Reren Kalibriertubus zumindest teilweise eingebringbar
ist und so tGber dem am inneren Kalibriertubus angeord-
neten Kalibrieretikett angeordnet werden kann, dass das
Kalibrieretikett mittels der Kamera aufgenommen wer-
den kann. Typischweise befindet sich weiterhin im Kali-
brierdecke eine Vertiefung, in welche die Kamera fir die
Austrittsfensterkalibrierung zumindest teilweise ein-
bringbar ist.

[0018] Der zweidimensionale Code kann an unter-
schiedlichen Positionen am Kalibrier-Set angeordnet
sein. GemaR anderer Verfahren kann der Code an einer
aulleren Wand des Kalibrier-Sets angeordnet sein. Dann
muss die Kamera wahrend einer Aufnahme des Codes
beispielsweise freihandig tiber dem Code gehalten wer-
den. Der Code kann aber auch beispielsweise unterhalb
des Kalibrieretiketts angeordnet sein. Hierdurch wird die
Position der Kamera wahrend der Aufnahme des Codes
durch die Offnung im duReren Kalibriertubus unterstiitzt
oder sichergestellt. Allerdings ist dies nur mdglich, wenn
neben dem Kalibrieretikett noch ausreichend Platz fir
den Code ist und sichergestellt werden kann, dass die
Kamera diesen in der in die Offnung eingebrachten Po-
sition aufnehmen kann. Der Code kann auch an einer
Wand der Vertiefung im Kalibrierdeckel angeordnet sein,
wobei die Position der Kamera in diesem Fall wahrend
einer Aufnahme des Codes durch die Vertiefung im Ka-
librierdeckel zumindest unterstiitzt oder sogar sicherge-
stellt werden kann.

[0019] Wird der Code an einer inneren Wand des Ka-
librier-Sets angeordnet, an die die Kamera durch Einfiih-
ren in eine Offnung oder Vertiefung des Kalibrier-Sets
herangebrachtwerden kann, so wird das Aufnehmendes
Codes mittels der Kamera erleichtert. Je nach Ausge-
staltung der Offnung kann durch Fiihren des Teils der
Kamera, der in die Offnung eingebracht wird, die genaue
Positionierung der Kamera tiber dem Code und eine ru-
hige Position der Kamera wahrend einer Aufnahme si-
chergestellt werden.

[0020] Ob der Code direkt die Kalibrierdaten enthalt
oder eine Codenummer wiedergibt, kann beispielsweise
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von der Gréf3e des Codes abhangen, wobei die mogliche
Grolke des Codes wiederum von der Position des Codes
auf dem Kalibrier-Set sowie von der GréRe eines Auf-
nahmebereichs der Kamera abhangt.

[0021] Vorteilhafterweise ist der Code ein binarer Co-
de. Bindre Codes stellen eine typische Gruppe zweidi-
mensionaler Codes dar. Der Code kann beispielsweise
ein Matrix-Code, z.B. ein QR-Code, oder ein Strichcode
sein.

[0022] Vorteilhafterweise wird wahrend eines Aufnah-
mezeitintervalls zeitlich abwechselnd ein Muster auf den
Code projiziert oder dieser mit der Weillichtquelle be-
leuchtet und jeweils ein Bild aufgenommen, wobei zum
Auslesen des Codes nur Bilder des mit der Weillicht-
quelle beleuchteten Objekts herangezogen werden.
[0023] Haufig verfligen Kameras zur dreidimensiona-
len Vermessung von Objekten mittels Triangulation Gber
einen Aufnahmemodus, der ein abwechselndes Durch-
fuhren von Triangulationsaufnahmen mit projiziertem
Muster und Weildlichtaufnahmen ohne Muster, also qua-
si fotographische Aufnahmen, vorsieht. Dieser Aufnah-
memodus ermdglicht es farbechte 3D-Aufnahmen von
Objekten zu erzeugen.

[0024] Durch das selektive Verwenden lediglich der
Aufnahmen, bei denen das Objekt mit WeiRlicht beleuch-
tet und kein Muster projiziert wird, kann dieser Ubliche
Aufnahmemodus auch zum Auslesen des Codes ver-
wendet werden.

[0025] Vorteilhafterweise werden gleichzeitig oder
zeitlich nacheinander mindestens ein erstes und ein
zweites Bild des mit WeiRllicht beleuchteten Codes auf-
genommen, wobei flir das erste Bild nur Licht einer ersten
Wellenldnge oder eines ersten Wellenlangenbereichs
und fur das zweite Bild nur Licht einer zweiten Wellen-
lange oder eines zweiten Wellenldngenbereichs detek-
tiert wird.

[0026] Das selektive Detektieren von verschiedenen
Wellenlangen ermdglicht es, einen Code auszulesen,
der mehrere Kodierungen in verschiedenen Farben um-
fasst bzw. beinhaltet. Ein solcher Code kann beispiels-
weise aus einem ersten zweidimensionalen binaren Co-
de, der beispielsweise in roter Farbe wiedergegeben ist,
aus einem zweiten zweidimensionalen bindren Code in
gruner Darstellung und einem dritten zweidimensionalen
binaren Code in blauer Darstellung bestehen, wobei der
erste, zweite und dritte Code 6rtlich tGbereinander ange-
ordnet werden. Ein solcher Code kann entsprechend
deutlich mehr Information pro Flache beinhalten bzw.
wiedergeben.

[0027] Je nach Artdes Sensors der Kamera kann das
Detektieren der unterschiedlichen Codes nacheinander
oder gleichzeitig durchgefiihrt werden. Beispielsweise
konnen drei Codes, die in drei unterschiedlichen Farben
dargestellt sind, mittels dreier Sensoren fir eben diese
drei unterschiedlichen Farben gleichzeitig ausgelesen
werden.

[0028] GemaR anderer Verfahren wird die Kamera
zum Positionieren lGber dem Code in einer Position in
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einem Abstand an eine auliere Wand des Kalibrier-Sets
herangefiihrt, eine Anordnung des Codes ist an einer
aulleren Wand des Kalibrier-Sets einfach mdéglichist. Um
den Code auszulesen kann dann die Kamera einfach in
diesem Bereich an die Wand des Kalibrier-Sets heran-
gefuhrt werden. Hierbei sollte die GréRe des Codes eher
klein gewahlt werden, damit es mdglichst einfach ist, mit
einer Aufnahme den gesamten Code zu detektieren.

Kurze Beschreibung der Zeichnungen

[0029] Das erfindungsgemafRe Verfahren wird anhand
der Zeichnung erlautert. Es zeigen:

Fig. 1 eine Kamera sowie ein Kalibrier-Set;

Fig. 2 ein Kalibrier-Set;

Fig. 3  ein Positionieren der Kamera;

Fig. 4 ein Auslesen eines Codes;

[0030] InFig. 1ist eine Kamera 1 zur dreidimensiona-

len optischen Vermessung eines Objekts mittels Trian-
gulation skizzenhaft dargestellt. Die Kamera 1 besteht
aus einem Griffteil 2 und einem Kopfteil 3, an dessen
Ende ein Austrittsfenster 4 angeordnet ist. Durch das
Austrittsfenster 4 kann ein Beleuchtungsstrahl austreten,
weiterhin kann Licht, welches von einem Objekt zuriick-
gestrahlt wird als Beobachtungsstrahl wieder in die Ka-
mera eintreten und von dieser detektiert werden.
[0031] Die Kamera 1 weist zumindest eine WeiBlicht-
quelle 5, beispielsweise eine Weillicht-LED, auf und ist
wireless oder Uber ein Kabel mindestens an eine Re-
cheneinheit 6 angeschlossen, wobei ein in der Kamera
1 angeordneter Detektor 7 detektierte Daten an die Re-
cheneinheit 6 Ubertréagt. Zum Kalibrieren der Kamera 1
kann ein Kalibrier-Set 8 verwendet werden, welches
ebenfalls skizzenhaft in Fig. 1 dargestellt ist.

[0032] DerAufbau des Kalibrier-Sets 8 istin Fig. 2 dar-
gestellt. Das Kalibrier-Set 8 weist einen dueren Kalib-
riertubus 9, einen inneren Kalibriertubus 10 sowie einen
Kalibrierdeckel 11 auf.

[0033] Der duRere Kalibriertubus 9 weist eine Offnung
12 auf, in die der Kamerakopf 3 einbringbar ist. Die Off-
nung 12 kann beispielsweise in Breite und H6he im We-
sentlichen dem Umfang des Kamerakopfs 3 entsprechen
und eine Tiefe aufweisen, so dass ein eingefiihrter Ka-
merakopf 3 von der Offnung 12 gehalten oder zumindest
etwas unterstitz wird.

[0034] Der innere Kalibriertubus 10 weist eine Deck-
flache 13 auf, die beispielsweise wie in Fig. 2 dargestellt
hinsichtlich einer Langsachse 14 des inneren Kalibrier-
tubus 10 schrag ausgerichtet sein kann. Auf der Deck-
flache 13 ist ein Kalibrieretikett 15 angeordnet.

[0035] Der Kalibrierdeckel 11 weist eine Vertiefung 16
auf, die in einem zusammengesetzten Zustand des Ka-
librier-Sets 8 in den inneren Kalibriertubus 10 hinein-
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reicht. Die Vertiefung 16 hat beispielsweise im Wesent-
lichen eine Negativform des Kamerakopfs 3, so dass die-
ser in die Vertiefung 16 eingefiihrt werden kann.

[0036] Der Code 17 kann beispielsweise an einer der
Fig. 2 dargestellten Positionen P1, P2 oder P3 an einer
auleren Wand des auferen Kalibriertubus 9, an der
Deckflache 13 des inneren Kalibriertubus 10 oder an ei-
ner Flache der Vertiefung 16 des Kalibrierdeckels 11 an-
geordnet sein.

[0037] Erfindungsgemal wird die Kamera 1 tGber dem
an Position P2 oder P3 befindlichen Code 17 positioniert.
Bekanntistbeieiner Anordnung des Codes 17, beispiels-
weise in Position P1 am Kalibrier-Set 8, den Kamerakopf
3 der Kamera 1 beispielsweise in der Position P 11 (iber
die einer Seitenwand des Kalibrier-Sets 8 zu halten, wie
es in Fig. 3 durch die gepunktete Darstellung des Kopf-
teils 3 der Kamera 1 skizziert ist. Ist der Code gemaf der
Erfindung beispielsweise in Position P2 auf der Deckfla-
che 13 desinneren Kalibriertubus 10 angeordnet, so wird
das Kopfteil 3 der Kamera 1 in die Position P 22 in der
(")ffnung 12 des dulleren Kalibriertubus 9 positioniert, wie
in Fig. 3 gestrichelt dargestellt. Ist der Code 17 gemafR
der Erfindung beispielsweise in Position P3, also in der
Vertiefung 16 des Kalibrierdeckels 11 angeordnet, so
wird der Kamerakopf 3 in die Position P 33 in die Vertie-
fung 16 des Kalibrierdeckels 11 eingeflhrt, wie in Fig. 1
strichpunktiert dargestellt.

[0038] Wahrend die Kamera 1 erfindungsgemaf in der
Position P22, P33 gehalten wird, in der sie Uber dem
Code 17 positioniert wurde, wird der Code 17 mittels der
Weilllichtquelle 5 der Kamera 1 beleuchtet, was in Fig.
1 gestrichelt angedeutet und mit B bezeichnet ist. Mittels
des Detektors 7 wird ein Bild 18 des Codes 17 detektiert
und an die Recheneinheit 6 Ubermittelt. Wie in Fig. 4
skizziert, wird das detektierte Bild 18 des Codes 17 mit-
tels der Recheneinheit 6 ausgelesen, d.h. es werden die
verschlisselten Daten ermittelt. GemaR der mit Pfeil V1
angedeuteten Variante entsprechen die ausgelesenen
Daten direkt Kalibrierdaten 19 des Kalibrier-Sets 8. Ge-
mafl der mit Pfeil V2 angedeuteten weiteren Variante
entsprechen die ausgelesenen Daten einer Codenum-
mer 20 bzw. einer Adresse in einer Datenbank 21. Dies
kann auch die Seriennummer des Kalibrier-Sets 8 sein,
unter der die Kalibrierdaten 19 in einer Datenbank 21
abgelegtwerden. Die Kalibrierdaten 19 kénnen dann mit-
tels der Recheneinheit 6 oder einer weiteren Rechenein-
heit, an die die Codenummer 20 Gbermittelt wird, anhand
der Codenummer 20 aus der Datenbank 21 ausgelesen
werden.

Bezugszeichen

[0039]

1 Kamera

2 Griffteil

3 Kopfteil

4 Austrittsfenster
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5 Weillichtquelle
6 Recheneinheit
7 Detektor
8 Kalibrier-Set
9 auleren Kalibriertubus
10 innerer Kalibriertubus
11 Kalibrierdeckel
12 Offnung des auReren Kalibriertubus 9
13 Deckflache des inneren Kalibriertubus 10
14 Langsachse des inneren Kalibriertubus 10
15 Kalibrieretikett
16 Vertiefung des Kalibrierdeckels 11
17 Code
18 detektiertes Bild
19 Kalibrierdaten des Kalibrier-Sets 8
20 Codenummer
21 Datenbank
B Beleuchten
P1 Positionen des Codes 17
P2 Positionen des Codes 17
P3 Positionen des Codes 17
P11  Positionierung des Kamerakopfs 3
P22  Positionierung des Kamerakopfs 3
P33  Positionierung des Kamerakopfs 3
V1 Auslesevariante
V2 Auslesevariante
Patentanspriiche
1. Verfahren zum Auslesen eines zweidimensionalen
Codes (17) mittels einer Kamera (1) zur dreidimen-
sionalen optischen Vermessung eines Objekts mit-
tels Triangulation, wobei
- die Kamera (1) Uber dem zweidimensionalen
Code (17) positioniert wird,
- der Code (17) mittels einer Weilllichtquelle (5)
der Kamera (1) beleuchtet und mittels der Ka-
mera (1) ein Bild (18) des Codes (17) aufgenom-
men wird und
- im Code (17) verschlisselte Daten aus dem
Bild (18) des Codes (17) mittels einer Rechen-
einheit (6) ausgelesen werden,
-der Code an einem Kalibrier-Set fiir die Kamera
(1) angeordnet ist und wobei die im Code (17)
verschlisselten Daten entweder direkt Kalib-
rierdaten (19) der Kamera (1) oder eine Co-
denummer (20) sind, anhand derer Kalibrierda-
ten (19) der Kamera in einer Datenbank (20) er-
mittelt werden,
dadurch gekennzeichnet, dass
- die Kamera (1) zum Positionieren Gber dem
Code (17) in eine Position (P22, P33) zumindest
teilweise in eine Offnung (12) oder Vertiefung
(16) des Kalibrier-Sets (8) eingebracht wird.
2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
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zeichnet, dass der Code (17) ein bindrer Code (17)
ist.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 2, da-
durch gekennzeichnet, dass wahrend eines Auf-
nahmezeitintervalls der Code (17) zeitlich abwech-
selnd mit einem Muster oder mit der Weillichtquelle
(5) beleuchtet wird und dass jeweils ein Bild (18)
aufgenommen wird, wobei zum Auslesen des Codes
(17) nur Bilder (18) des mit der Weililichtquelle (5)
beleuchteten Objekts herangezogen werden.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 3, da-
durch gekennzeichnet, dass gleichzeitig oder zeit-
lich nacheinander mindestens ein erstes und ein
zweites Bild (18) des mit der WeiRlichtquelle (5) be-
leuchteten Codes (17) aufgenommen werden, wobei
fiir das erste Bild (18) nur Licht einer ersten Wellen-
lange oder eines ersten Wellenlangenbereichs und
fir das zweite Bild (18) nur Licht einer zweiten Wel-
lenldnge oder eines zweiten Wellenldngenbereichs
detektiert wird.

Claims

Method for reading a two-dimensional code (17) by
means of a camera (1) for the three-dimensional op-
tical measurement of an object by means of triangu-
lation, wherein

- the camera (1) is positioned above the two-
dimensional code (17),

- the code (17) is illuminated with the aid of a
white light source (5) of the camera (1) and an
image (18) of the code (17)isrecorded by means
of the camera (1), and

- data encoded in the code (17) is read from the
image (18) of the code (17) by means of a com-
puter unit (6),

- the code is disposed on a calibration set for
the camera (1), and the dataencodedinthe code
(17) is either directly calibration data (19) of the
camera (1) or a code number (20), on the basis
of which calibration data (19) of the camera are
determined in a database (20), characterized
in that,

- for positioning above the code (17), the camera
(1) is brought into a position (P22, P33) at least
partially in an opening (12) or recess (16) of the
calibration set (8) .

Method according to Claim 1, characterized in that
the code (17) is a binary code (17).

Method according to any one of Claims 1 to 2, char-
acterized in that, over the course of arecording time
interval, the code (17) is illuminated in a temporally
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alternating manner with a pattern or with the white
light source (5) and that one image (18) is recorded
each time, wherein, to read the code (17), only im-
ages (18) of the object illuminated with the white light
source (5) are used.

Method according to any one of Claims 1 to 3, char-
acterized in that at least one first image and one
second image (18) of the code (17) illuminated with
the white light source (5) are recorded simultaneous-
ly or successively, wherein only light of a first wave-
length or a first wavelength range is detected for the
firstimage (18) and only light of a second wavelength
or a second wavelength range is detected for the
second image (18).

Revendications

Procédé de lecture d’'un code bidimensionnel (17)
au moyen d’'une caméra (1) pour la mesure optique
tridimensionnelle d’'un objet par triangulation, dans
lequel

- la caméra (1) est positionnée au-dessus du
code bidimensionnel (17),

- le code (17) est éclairé au moyen d’une source
de lumiére blanche (5) de la caméra (1) et une
image (18) du code (17) est prise au moyen de
la caméra (1), et

- des données encodées dans le code (17) sont
extraites de I'image (18) du code (17) au moyen
d’une unité de calcul (6),

- le code est disposé au niveau d’un ensemble
d’étalonnage destiné a la caméra (1), les don-
nées encodées dans le code (17) étant soit di-
rectement des données d’étalonnage (19) de la
caméra (1), soit un numéro de code (20) au
moyen duquel des données d’étalonnage (19)
de la caméra sont déterminées dans une base
de données (20), caractérisé en ce que

- la caméra (1) est amenée, en vue de son po-
sitionnement au-dessus du code (17), a une po-
sition (P22, P33) située au moins partiellement
dans une ouverture (12) ou un renfoncement
(16) de 'ensemble d’étalonnage (8).

Procédé selon larevendication 1, caractérisé en ce
que le code (17) est un code binaire (17).

Procédé selon une des revendications 1 et 2, carac-
térisé en ce que, pendant un intervalle temporel de
prise de vue, le code (17) est éclairé en alternance
avec un motif ou avec la source de lumiére blanche
(5) eten ce qu’une image (18) respective est prise ;
seules les images (18) de I'objet éclairé avec la lu-
miére blanche (5) étant prises en compte pour la
lecture du code (17).
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4.

Procédé selon une des revendications 1 a 3, carac-
térisé en ce qu’au moins une premiére et une
deuxieme image (18) du code (17) éclairé par la
source de lumiére blanche (5) sont prises simulta-
nément ou consécutivement ; seule la lumiére d’'une
premiere longueur d’onde ou d’'une premiére plage
de longueurs d’ondes étant détectée pour la premie-
re image (18), et seule la lumiere d’'une deuxieme
longueur d’'onde ou d’'une deuxiéme plage de lon-
gueurs d’ondes étant détectée pour la deuxieme
image (18).
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